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Description 

La presente invention concerne un presse-agru- 
mes, a usage menager ou professionnel, pour ['extrac- 
tion du jus des agrumes (citrons, oranges, pample- 5 
mousses, etc...). 

L'invention concerne egalement I'application 
d'un tel presse-agrumes a un appareil eiectromena- 
ger rotatif du genre robot 

Dans la pratique, soit qu'il s'agisse d'un presse- w 
agrumes manuel, soit qu'il s'agisse d'un presse-agru- 
mes mecanique dans lequel le d6me est entratne a 
une vitesse de rotation lente autour de son axe, I'uti- 
tisateur doit exercer une force relativement impor- 
tante sur la moitie d'agrume a traiter. Neanmoins, le 15 
taux d'extraction du fruit reste generalement faible, 
soit que de nombreuses cellules juteuses n'aient pas 
ete ecrasees, soit au contraire que les membranes 
interieures du fruit aient ete arrachees, ce qui tend a 
boucher le tamis de filtration et a retenir le jus extrait. 20 

On connatt selon l'US-A-2 300 494 un presse- 
agrumes conforme au preambule de la revendication 
1. 

Un premier but de I'invention est de realiser un 
presse-agrumes au moyen duquel I'utilisateur peut 25 
extraire la quasi-total ite du jus, en exercant sur le de- 
mi-fruit a presser, une pression moderee, cette action 
s 'exercant dans une direction constante. 

Un autre but de I'invention est d'obtenir tres rapi- 
dement et sans effort un jus d'agrumes avec un 30 
accessoire adaptable a un appareil electromenager 
du type robot culinaire, tournant a vitesse elev6e, tout 
en assurant une total e securite a Tutilisateur. 

Suivant ('invention, le presse-agrumes dont la 
partie active est constitute par un dome a la surface 35 
exterieure duquel sont menagees des nervures 
convergeant en direction du sommet du ddme est 
caracterise en ce qu'une partie au moins des nervu- 
res se rejoignent en un point situe au sommet du 
ddme et deca!6 lateralement par rapport a I'axe de 40 
sym6trie du ddme. 

L' experience a en effet montre que ce decentrage 
du point de convergence des nervures par rapport au 
sommet geometrique de la surface du ddme faciiitait 
la penetration du ddme dans le demi-fruit en assurant 45 
une sorte de destruction par usinage de membranes 
ligneuses situees dans I'axe de i'agrume. L' extraction 
de jus est ainsi cons id enablement renforc6e. 

Dans le cas d'un presse-agrumes a entratnement 
mecanique, {'invention prevoit avantageusement de so 
monter rotativement le ddme autour de son axe de 
symetrie, alors que les nervures sont regulierement 
reparties autour d'un axe decale lateralement par rap- 
port au precedent, les deux axes etant de preference 
paralleles et les nervures se deployant heiicoTdale- 55 
ment a la surface du ddme autour du second axe. Une 
telle structure peut etre facilement realiste par mou- 
lage et se nevele tres efficace. 



L'experience a montre que des resultats particu- 
lierement interesants etaient obtenus avec des ner- 
vures de faibles iargeur et hauteur par rapport aux 
dimensions du ddme et presentant une section sen- 
siblement triangulaire, arrondie a son sommet 

L'invention vise encore i'application d'un presse- 
agrumes rotatif a entratnement mecanique tel que 
defini ci-dessus a un appareil electromenager du 
genre robot cette application etant caracterisee en ce 
que le ddme est monte rotativement sur un accessoire 
du robot comportant une grille de filtration de la pulpe, 
des moyens etant prevus pour fixer de facon amovi- 
ble cet accessoire sur la cuve du robot et d'autres 
moyens d'accouplement amovibie direct etant mena- 
g6s entre le ddme et I'arbre moteur pour entratner ce 
ddme a la vitesse de rotation normale du robot, gene- 
ralement comprise entre 2 000 et 2 500 tours/minute. 

L'experience a en effet montre ce r6sultat surpre- 
nant qu'il n'etait pas necessaire de pr6voir un reduc- 
teur de vitesse sur le robot, la structure du ddme 
assurant une excel lente extraction du jus sans des- 
truction de la peau exterieure, malgre la vitesse de 
rotation e levee. 

De preference, le robot a usage de presse-agru- 
mes ainsi realise est de plus tel que le socle de 
I'accessoire sur lequel est monte le ddme comporte 
une parte venant fermer un contact de securite dis- 
pose sur le corps du robot iorsque le socle p recite est 
convenablement mis en place et verrouiie sur cette 
cuve. 

D'autres particularit6s de I'invention r6sulteront 
de la description qui va suivre. 

Aux dessins annexes, donnes a titre d'exemples 
non limitatrfs, on a repr6sente diverses realisations de 
{'invention. Sur ces dessins : 

- la figure 1 est une vue en elevation d'une pre- 
miere realisation de presse-agrumes a entratne- 
ment mecanique, le ddme etant vu en elevation 
et le bac an nu la ire de collecte vu en coupe dia- 
metrale selon l-l de la figure 2; 

- la figure 2 est la vue en plan correspondante du 
ddme, le bac de collecte etant en partie arrache ; 

- la figure 3 est une vue en coupe axiale du ddme 
du presse-agrumes des figures 1 et 2 suppose 
isoie ; 

- la figure 4 est une vue de dessus agrandie de 
la partie centrale de la figure 2 ; 

- la figure 5 est une vue agrandie d'une nervure 
du ddme, en coupe partielle selon V-V de la figure 
4; 

- la figure 6 est une vue analogue a la figure 5 
apres coupe selon VI-VI de la figure 4 ; 

- la figure 7 est une vue en coupe a grande 
echelle, selon VII-VII de la figure 4, du sommet du 
ddme et du point de croisement des nervures ; 

- la figure 8 est une vue en perspective montrant 
I'application de I'invention a un robot m6nager ; et 

- la figure 9 est une vue tres sch6matique en 
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coupe par un plan diametral de la realisation de 
la figure 8. 

Dans la realisation des figures 1 a 7 des dessins 
annexes on a montre I'application de r invention a un 
presse-agrumes rotatif a entratnement mecanique. s 
L'appareil comprend de facon connue un socle 20, par 
exemple en matiere moulee, formant un bac annu- 
lare 21 dont le fond presente des perforations 22 pour 
la filtration et recoupment du jus des fruits presses. 
Le socle 20 est muni en son centre d'une partie tubu- w 
laire 23 pour le passage de I'arbre axial 4 d'un ddme 
rotatif creux 1 dont la base 24 recouvre la partie tubu- 
laire 23. Comme on le voit sur la figure 3, i'arbre 4 est 
creux. il presente un evidement de section hexago- 
nale et sa liaison avec le dome 1 est assuree par des 15 
elements radiaux 26. La section hexagonale de Tevi- 
dement axial de I'arbre 4 permet I'entraTnementde ce 
dernier par simple emmanchement dans la prise de 
force de section homologue d'un moteur eiectrique 
non figure. 20 

On a designe par A-AI'axe geometrique de la sur- 
face lisse 2 du dome 1 (ci-apres designe par axe du 
ddme) ; cette surface 2, de revolution autour de I'axe 
A-A, dans I'exemple decrit, a pour generatrice deux 
cercies de rayons respectifs R, et R 2 raccordes en B 25 
(voir figure 7), de sorte que la surface 2 a une forme 
en pain de sucre dont le sommet 3 est sur I'axe A-A. 

Sur la surface 2 sont menagees des nervures 7 
et 8. Conformement a 1'invention, les nervures 7 et 8 
sont regulierement reparties et se deploient heiicoT- 30 
dalement autour d'un axe C-C decale lateralement 
par rapport a I'axe A-A et qui lui est parallele. La dis- 
tance d entre les axes A-A et C-C est de preference 
comprise entre 2 et 8 % du diametre D de la base 24 
du ddme 1 . 35 

Les nervures 7, qui se rencontrent en un point c, 
dit sommet des nervures et situe sur I'axe C-C. pre- 
sented en plan, comme on le voit sur les figures 2 et 
4 une forme infiexionnelle, sensiblement a partir du 
cercle parallele passant par le point B def ini plus 40 
haut. Le sommet c des nervures 7 est ainsi decale par 
rapport au sommet a du ddme 1 . 

Les nervures 8 regulierement reparties entre les 
nervures 7 et de meme disposition s'arretent par 
contre a hauteur du cercle B,. 45 

Les nervures 7 et 8. entre le cercle B n et la base 
24 du ddme 1 , forment un angle faible avec I'axe C-C, 
de I'ordre par exemple de 10°. 

Selon une realisation preferee, les nervures 7 et 
8 presentent une section droite sensiblement triangu- 50 
laire (figures 5 et 6) dont le sommet d est arrondi. A 
mi-hauteur, (figure 5) I'angle au sommet des nervures 
7 ou 8 est sensiblement droit, mais la hauteur des ner- 
vures 7 au-dela du cercle croft progressivement. 
Au voisinage du sommet c la hauteur des nervures 7 55 
est par exemple le triple de la precedente, Tangle au 
sommet 6, etant aigu comme on le voit figure 6. 

A titre d'exemple, dans une realisation particu- 



liere le diametre D du ddme 1 est de 1 00 mm environ, 
la hauteur du sommet a est de 70 mm, la largeur des 
nervures 7 ou 8 de 2,4 mm et leur hauteur de 1 mm. 
Au sommet, la hauteur des nervures 7 est de 3 a 3,5 
mm. La distance d d'excentration du sommet c des 
nervures par rapport au sommet a du ddme est 
d'environ 2,5 mm, soit environ 2,5 % du diametre D. 

Pour extra ire le jus d'un demi-fruit, on appuie ce- 
lui-ci sur le ddme 1 , enframe en rotation dans le sens 
F qui correspond au vissage des nervures 7 et 6 a 
I'interieur du fruit. L' experience a montre ce resultat 
surprenant que le decentrage des nervures permet- 
tait de faire tourner le ddme 1 a grande vitesse (un a 
plusieurs milliers de tours/minute) sans detruire la 
peau du fruit, mais au contraire en brisant les mem- 
branes ligneuses au voisinage de I'axe du fruit, ce qui 
permet aux nervures 7 et 8 de faire edater les cellules 
juteuses. L'invention assure ainsi une exceilente 
extraction du jus avec des moyens tres simples et en 
creant un minimum de debris susceptibles d'obturer 
la grille de filtration. 

Cette faculte du presse-agrumes presentant une 
structure telle que definie ci-dessus de pouvoir etre 
entratne a grande vitesse sans danger pour Tutilisa- 
teuretavec un taux d'extraction eleve permet d'appli- 
quer l'invention a un robot electromenager et de 
transformer celui-ci en presse-agrumes par adjonc- 
tion sous forme d'accessoire du dispositif vise aux 
figures 1 a 7, sans qu'il soit necessaire d'interposer 
un reducteur de vitesse entre i'accessoire et la prise 
de force du robot. Une telle application est illustree 
aux figures 8 et 9. 

Sur ces figures, on reconnait un robot 16 avec 
son bloc moteur 17 loge dans un compartiment lateral 
1 8 et sa base 1 9 traversee par I'arbre d'entrafnement 
30, lui-meme mis en rotation par des poulies 31, 32 
reliees par une courroie 33. 

Sur la base 19 estfixee de maniere amovible par 
tous moyens conn us la cuve 35 du robot munie d'une 
poignee 36 et qui recoit sur son bord superieur le 
socle 20 du presse-agrumes, tel par exemple que 
vise aux figures 1 a 7. 

La cuve 35 traversee par une cheminee centrale 
37 pour I'arbre 30 dont I'extremite porte un manchon 
d'accouplement hexagonal 38 auquel s'adapte 
I'extremite creuse de I'arbre 4 du ddme 1. 

La fixation du socle 20 sur le bord de la cuve 35 
est assuree par un systeme a baton nette schematise 
figure 9 (ore il les 39 solid aires de la cuve 35 etgoujons 
41 solidaires du socle 20 amenes en prise par rotation 
de ce socle). 

II est encore prevu que le socle 20 comporte une 
parte 42 venant fermer un contact de securite 43 dis- 
pose dans le compartiment 18 lorsque le socle 20 est 
convenablement mis en place et ver rouiile sur la cuve 
35. Le contact 43 est monte en serie avec le contact 
44 a bouton-poussoir pour Taction nement manuel du 
moteur 17. 
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L'£quipement du robot a usage de presse-agru- 
mes ainsi constitue est complete par un chapeau 
amovible 51, creuse interieurement, muni de picots 
52, et pourvu d'un organe de prehension 53 permet- 
tant de maintenir I'agrume appuye sur le dome pen- 5 
dant sa rotation. 

U experience a montre que le ddme 1 pouvait etre 
entratne a une vitesse de 2 000 a 2 500 tours/minute, 
vitesse de rotation usuelle de I'arbre 30, tout en assu- 
rant rextraction du jus des agrumes dans les condi- 10 
tions d'efficacite et de securite pour i'utilisateur 
exposees plus haut. 



Revendications 



Presse-agrumes conforme a la revendication 2, 
caracterise en ce que I'axe (A-A) de symetrie du 
ddme et I'axe (C-C) autour duquei se deploient 
les nervures sont paralleles. 
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1. Presse-agrumes dont la partie active est consti- 
tute par un ddme (1) a la surface exterieure 
duquei sont menagees des nervures (7, 8) 
convergeant en direction du sommet du ddme, 20 
caracterise en ce qu'une partie au moins des ner- 
vures (7) se rejoignent en un point (c) situ6 au 
sommet du dome et decale lateralement par rap- 
port a I'axe de symetrie (A-A) du ddme (1). 

25 

2. Presse-agrumes conforme a la revendication 1, 
du genre a entrain em ent mecanique, caracteris6 
en ce que le ddme (1) est monte rotativement 
autour de son axe de symetrie (A-A), alors que les 
nervures (7, 8) sont regulierement re par ties 30 
autour d'un axe (C-C) decale lateralement par 
rapport au precedent (A-A'). 



4. Presse-agrumes conforme a Tune des revendi- 
cations 1 a 3, caracterise en ce que le point (c) 40 
des nervures (7) est decale par rapport au som- 
met (a) du ddme (1) d'une distance (d) sensible- 
ment comprise entre 2 et 8% du diametre (D) a la 
base (24) du ddme (1). 

45 

5. Presse-agrumes conforme a Tune des revendi- 
cations 1 a 4, caracterise en ce que les nervures 
(7) convergeant vers le point (c) sont reparties 
suivant des traces sensiblement helicotdaux a la 
surface du ddme (1). 50 

6. Presse-agrumes conforme a I'une des revendi- 
cations 1 a 5, caracterise en ce que les nervures 
presentent une section sensiblement triangulaire 
arrondie a son sommet. 55 

7. Presse-agrumes conforme a Tune des revendi- 
cations 1 a 6, caracterise en ce que la hauteur des 



nervures (7, 8) croit a la base du ddme vers le 
point (c). 

8. Application d'un presse-agrumes conforme a 
Tune des revendications 1 a 7 a un appareil elec- 
tromenager du genre robot, caracterise en ce que 
le ddme (1 ) est monte rotativement sur un acces- 
soire comportant des perforations (22) pour la fil- 
tration de la pulpe, des moyens (39, 41) etant 
prevus pour fixer de fagon amovible cet acces- 
soire sur une cuve (35) du robot et d'autres 
moyens d'accouplement amovible direct (38, 4) 
etant menages entre le ddme (1 ) et I'arbre moteur 
(30) du robot pour entratner ce ddme (1) a la 
vitesse de rotation nor male du robot, general e- 
ment comprise entre 2 000 et 2 500 tours/minute. 

9. Robot domestique conforme a la revendication 8, 
caracterise en ce que le socle (20) de Taccessoire 
sur lequel est monte le ddme (1) comporte une 
patte (42) venant fermer un contact de securite 
(43) dispose sur le corps du robot lorsque le socle 
pre cite est convenablement mis en place et 
verrouille sur la cuve (35) du robot. 

10. Presse-agrumes conforme a I'une des revendi- 
cations 1 a 7 ou robot domestique conforme a 
I'une des revendications 8 ou 9, caracterise en ce 
qu'il comporte un chapeau amovible (51), creuse 
interieurement et pourvu d'un organe de prehen- 
sion (53) permettant de maintenir I'agrume 
appuye sur le ddme (1). 



35 Patentanspruche 



1 . Fruchtpresse, deren aktiver Teil von einer Haube 
(1) gebiidet wird, auf deren Au&enseite Rippen (7, 
8) vorgesehen sind, die in Richtung der Spitze der 
Haube zusammenlaufen, dadurch gekennzeich- 
net, daft wenigstens einige der Rippen (7) in ek 
nem Punkt (c) zusammentreffen, der sich auf der 
Spitze der Haube befindet und in bezug auf die 
Symmetrieachse (A-A) der Haube (1) seitlich ver- 
schoben ist. 

2. Fruchtpresse gemaR Anspruch 1 vom Typ mit 
mechanischem Antrieb, dadurch gekennzeich- 
net, dad die Haube (1) um ihre Symmetrieachse 
(A-A) drehbar angebracht ist, wahrend die Rip- 
pen (7, 8) um die Achse (C-C), die in bezug auf 
die vorhergehende (A-A) seitlich verschoben ist, 
regelmS&ig verteilt sind. 

3. Fruchtpresse gema& Anspruch 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, dafc die Symmetrieachse (A-A) der 
Haube und die Achse (C-C), um die sich die Rip- 
pen erstrecken, parallel sind. 
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4. Fruchtpresse gemaB einem der Anspruche 1 bis 

3, dadurch gekennzeichnet, daB der Punkt (c) der 
Rip pen (7) in bezug auf die Spitze (a) der Haube 
(1) um einen Abstand (d) verschoben ist, der im 
wesentlichen zwischen 2 und 8% des Durchmes- 
sers (D) der Grundflache (24) der Haube (1 ) Hegt. 

5. Fruchtpresse gemaB einem der Anspruche 1 bis 

4, dadurch gekennzeichnet, daB die Rippen (7), 
die im Punkt (c) zusammenlauten, auf im wesent- 
lichen spiralformigen Linien auf der Oberflache 
der Haube (1) verteilt sind. 

6. Fruchtpresse gemaB einem der Anspruche 1 bis 

5, dadurch gekennzeichnet daft die Rippen ei- 
nen Querschnrtt besitzen, der im wesentlichen 
die Form eines Dreiecks mit abgerundeter Spitze 
besitzt 

7. Fruchtpresse gemaB einem der Anspruche 1 bis 

6, dadurch gekennzeichnet, daB die H5he der 
Rippen (7, 8) von der Grundflache der Haube 
zum Punkt (c) anwachst. 

8. Anwendung einer Fruchtpresse gemaB einem 
der Anspruche 1 bis 7 auf ein Elektrogerat vom 
Typ einer Kuchenmaschine, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Haube (1 ) auf einem Zusatzge- 
rat drehbar angebracht ist, das Lochungen (22) 
fur die Filter ung des Fruchtfleisches aufweist, 
wobei Mittel (39, 41) vorgesehen sind, um dieses 
Zusatzgerat abnehmbar auf einer Schussel (35) der 
Kuchenmaschine zu befestigen, und zwischen der 
Haube (1) und der Motorwelle (30) der Kuchenma- 
schine weitere Mittel zur direkten, losbaren Kupp- 
lung (38, 4) vorgesehen sind, um diese Haube (1) 
mit der normalen Drehgeschwindigkeit der Ku- 
chenmaschine, die im allgemeinen zwischen 
2000 und 2500 Umdrehungen/Minute liegt, anzu- 
treiben. 

9. Kuchenmaschine gemaR Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, dad der Socket (20) des Zusatz- 
gerates, auf dem die Haube (1 ) angebracht ist, ei- 
nen Ansatz (42) aufweist, der einen am Korper 
der Kuchenmaschine angeordneten Sicherheits- 
kontakt (43) schlieBt, wenn der erwahnte Sockel 
richtig auf der Schussel (35) der Kuchenmaschi- 
ne aufgesetzt und verriegelt ist 

10. Fruchtpresse gemaB einem der Anspruche 1 bis 
7 Oder Kuchenmaschine gemaB einem der An- 
spruche 8 oder 9, dadurch gekennzeichnet, daB 
sie/er eine abnehmbare Abdeckung (51) auf- 
weist, die innen hohl ist und mit einem Griffele- 
ment (53) verse hen ist, wodurch es moglich ist, 
die Frucht gegen die Haube (1) zu halten. 



Claims 

1. Citrus-fruit squeezer having an active portion 
constituted by a dome (1) and by ribs (7, 8) which 

5 are formed on its external surface and which con- 

verge towards the apex of the dome, charac- 
terized in that at least some of the ribs (7) meet 
at a point (c) which is located at the apex of the 
dome and displaced laterally with respect to the 

10 axis of symmetry (A-A) of the dome (1 ) 

2. Citrus-fruit squeezer in accordance with claim 1 
of the mechanical drive type, characterized in that 
the dome (1) is mounted so as to be capable of 

15 rotating about its axis of symmetry (A-A) whilst 

the ribs (7, 8) are uniformly spaced about an axis 
(C-C) which is displaced laterally with respect to 
the above-mentioned axis (A-A # ). 

20 3. Citrus-fruit squeezer in accordance with claim 2, 
characterized in that the axis (A-A) of symmetry 
of the dome and the axis (C-C) about which the 
ribs extend outwards are parallel. 

25 4. Citrus-fruit squeezer in accordance with one of 
claims 1 to 3, characterized in that the point (c) of 
the ribs (7) is displaced with respect to the apex 
(a) of the dome (1) through a distance (d) sub- 
stantially within the range of 2 to 8 % of the diame- 

30 ter (D) at the base (24) of the dome (1). 

5. Citrus-fruit squeezer in accordance with one of 
claims 1 to 4, characterized in that the ribs (7) 
which converge towards the point (c) are dis- 

35 posed in spaced relation along substantially heli- 

cal paths at the surface of the dome (1). 

6. Citrus-fruit squeezer in accordance with one of 
claims 1 to 5, characterized in that the ribs have 

40 a substantially triangular cross-section which is 

rounded at its summit. 

7. Citrus-fruit squeezer in accordance with one of 
claims 1 to 6, characterized in that the height of 

45 the ribs (7, 8) increases from the base of the dome 

to the point (c). 

8. Application of a citrus-fruit squeezer in accord- 
ance with one of claims 1 to 7 to a domestic elec- 

50 trical appliance of the robot type, characterized in 

that the dome (1) is rotatabiy mounted on an 
accessory provided with perforations (22) for fil- 
tration of the pulp, means (39, 41) being provided 
for removably f ixing said accessory on a vessel 

55 (35) of the robot and other removable direct cou- 

pling means (38, 4) being arranged between the 
dome (1) and the drive shaft (30) of the robot in 
order to drive said dome (1) at the normal speed 
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of rotation of the robot, usually within the range of 
2000 to 2500 revolutions per minute. 

9. Domestic robot in accordance with claim 8, 
characterized in that the base (20) of the acces- 
sory on which the dome (1) is mounted has a lug 

(42) which is intended to close a safety contact 

(43) placed on the body of the robot when the 
above-mentioned base is suitably positioned and 
locked on the vessel (35) of the robot. 

10. Citrus-fruit squeezer in accordance with one of 
claims 1 to 7 or domestic robot in accordance with 
either daim 8 or claim 9, characterized in that it 
has a removable cap (51 ) hollowed-out internally 15 
and provided with a gripping element (53) which 
serves to maintain the citrus fruit applied on the 
dome (1). 
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